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(54) 중재적 초음파를 사용하는 3 차원 초음파 진단 시스템에서검침 도구의 관찰 및 이의 대상체로의 진입

을 용이하게하기 위한 방법 및 장치

요약

본 발명은 3 차원 초음파 이미지 상에서 검침 도구(biopsy needle)를 관찰하기 위한 방법 및 장치를 제공한다. 검침 

도구 관찰 장치는 초음파 프로브, 3 차원 영상 구성부, 목표물 추출부, 위치 계산부, 디스플레이부, 제어부를 포함한다

. 검침 도구 관찰 방법은 대상체의 2 차원 초음파 이미지를 획득하는 단계, 3 차원 볼륨 이미지를 발생하는 단계, 목표

물에 대응하는 이미지를 추출하는 단계, 검침 도구의 가이드 라인을 표시하는 단계, 목표물을 추출하는 단계, 검침 도

구의 위치 정보를 획득하는 단계, 오차 정보를 계산하는 단계, 오차 정보에 근거하여 검침 도구의 진행 상태를 디스플

레이하는 단계를 포함한다.

대표도

도 1

색인어
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3 차원 초음파 이미지, 검침 도구, 목표물 추출, 중재적 초음파 장치, 가이드 라인

명세서

도면의 간단한 설명

도 1은 종래 기술에 따른 중재적 초음파 장치의 구성도.

도 2는 본 발명에 따라 3 차원 초음파 이미지 상에서 검침 도구를 관찰하기 위한 장치의 개략적인 블럭도.

도 3a 및 도 3b는 본 발명에 따라 획득된 3 차원 초음파 영상 데이터에서 목표물을 추출하는 과정을 나타내는 도면.

도 4a 및 도 4b는 본 발명에 따른 목표물 추출을 이용한 검침 도구의 유도 과정을 나타내는 도면.

도 5는 본 발명에 따라 구현되는 3 차원 초음파 이미지 상에서 거침 도구를 관찰하기 위한 방법을 설명하기 위한 플로

우챠트.

<도면의 주요 부분에 대한 부호의 설명>

102 : 초음파 프로브

104 : 3 차원 영상 구성부

106 : 대상체 추출부

108 : 위치 계산부

110 : 디스플레이부

112 : 제어부

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 초음파 진단 장치에 관한 것으로, 보다 상세하게는 중재적 초음파(interventional ultrasound)를 사용하는 

3 차원 초음파 진단 시스템에서 검침 도구(biospy needle)의 관찰 및 이의 대상체로의 진입을 용이하게 하기 위한 방

법 및 장치에 관한 것이다.

중재적 초음파 분야는 인체의 특정 부위 진단이나 치료를 위해, 초음파 진단 장치를 사용하여 환자를 실시간으로 관

찰하면서 체내의 특정 부위로 검침 도구와 같은 의료 기구를 삽입하여 대상체, 예컨대 조직(tissue)의 표본을 채취하

는 등의 의료 행위를 의미한다. 따라서, 정확한 진단을 위해 초음파 영상 내에서 대상체와 검침 도구 위치 관계를 정확

하게 디스플레이해야만 한다.

그러나, 종래의 2 차원 초음파 진단 장치에서는 프로브의 축방향(axial)과 횡방향(lateral)으로 이루어진 평면상에 검

침 도구를 표시하기 때문에 검침 도구의 높이 방향(elevation)의 움직임이 있을 경우 초음파 영상 내에서 검침 도구의

위치를 정확하게 파악하는 것이 매우 어렵다. 마찬가지로, 인체의 조직에 대한 2 차원 B 모드(Brightness mode) 이

미지를 발생하고, 기하학적으로 미리 내정된 생체 검침 가이드(biopsy guide)를 사용하여 현재 디스플레이되고 있는 

이미지 상에 검침 도구의 가이드 라인(guide line)을 표시해 주는 2 차원 초음파 진단 장치에서도 프로브의 축방향과 

측면 방향으로 이루어진 평면 상에 검침 도구의 가이드 라인을 표시하기 때문에, 높이 방향의 움직임이 있을 경우 2 
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차원 초음파 이미지 내에 검침 도구의 위치를 정확하게 디스플레이하기 어렵다. 상세하게, 2 차원 초음파 진단 장치에

서 사용하는 프로브는 높이 방향에서도 기계적으로 빔(beam)을 집속하기 때문에 축 방향과 측면 방향으로 이루어지

는 평면에 검침 도구가 위치하지 않는다면, 즉 검침 도구가 높이 방향으로 움직일 경우 이를 2 차원 이미지 상에서 정

확하게 디스플레이하는 것이 곤란하다는 것이다. 또한, 대부분의 목표물은 3 차원의 구 형태인데, 2 차원 초음파 진단

장치에서는 단지 현재 프로브가 위치한 지점의 단면만을 디스플레이하기 때문에, 초음파 이미지 내에서 목표물을 관

찰하기가 어려우므로, 2 차원 초음파 진단 장치의 특성상 조직 검사를 하고자 하는 목표물의 영상화에는 제약이 따를 

수 밖에 없었다.

따라서, 전술한 문제점을 해결하기 위해, 3 차원 초음파 진단 장치에서 제공하는 볼륨 이미지(volume image)에서는 

검침 도구와 목표물의 관계를 확연하게 관찰할 수 있는 점을 이용하여 최근에는 검침 도구를 사용한 검사에 3 차원 

초음파 진단 장치를 사용하려는 시도가 행해지고 있다.

3 차원 초음파 진단 장치에서 검침 도구를 관찰하기 위한 방법으로 가장 대표적인 것으로 다음의 두 가지가 있다. 하

나는 종래의 2 차원 초음파 진단 장치에 서와 같이 생체 검침 가이드를 프로브에 부착해서 이미 알고있는 기하학적 

구조 정보를 통해 조직검사바늘을 디스플레이하는 방법이다. 다른 하나는 도 1에 도시한 바와 같이 생체 검침 가이드

없이 한 손에는 3 차원 프로브를 잡고, 다른 한 손으로 검침 도구를 사용하면서 사용자의 예측으로 검침 도구의 위치

를 가늠하는 방법이다. 통상적으로, 전자는 조직검사 가이드를 사용하였다고 하고, 후자는 프리 핸드 스타일(free-ha

nd style)이라고 지칭된다. 전술한 바와 같이, 생체 검침 가이드를 사용할 경우, 3 차원 초음파 진단 장치에서도 2 차

원 초음파 진단 장치에서 제공되는 가이드 라인과 같은 예측된 생체 검침 가이드 라인을 제공할 수 있다. 그러나, 통상

의 경우 XYZ 평면과 렌더링(rendering)된 볼륨을 디스플레이하는 화면 구성에서 검침 도구는 대부분 XYZ 평면 중 

하나의 평면에만 디스플레이된다. 따라서, 3 차원 초음파 이미지를 정렬시키지 않을 경우, 렌더링 이미지 상에 검침 

도구가 디스플레이되더라도 XYZ 평면에서는 각각 점(point)으로 디스플레이되기 때문에 검침 도구의 움직임을 정확

하게 관찰하기가 어렵다. 또한, 프리 핸드 스타일을 사용할 경우도 2 차원 영상에서와 마찬가지로 검침 도구를 정확하

게 디스플레이할 수 없을 뿐만 아니라, 사용자의 예측으로 진단을 수행하기 때문에 사용자의 숙련도에 따라 진단 결

과에 영향을 미치는 문제점이 있다.

발명이 이루고자 하는 기술적 과제

따라서, 본 발명은 전술한 문제점을 해결하기 위해 안출한 것으로, 3 차원 초음파 진단 장치에서 제공하는 3 차원 진

단 영상에서 검침 도구를 형상화하여, 검침 도구와 목표물과의 관계를 부각시키기 위한 방법 및 장치를 제공하는 것을

목적 으로 한다.

본 발명의 다른 목적은 3 차원 진단 영상에서 목표물을 자동적으로 추출하여 형상화하고, 추출된 목표물과 삽입되는 

검침 도구와의 관계 및 각각의 위치 정보 등을 수치화하여 검침 도구의 체내 진입을 자동 유도(guidance)하기 위한 

방법 및 장치를 제공하는 것을 목적으로 한다.

본 발명의 제 1 특징에 따르면, 3 차원 초음파 이미지 상에서 검침 도구를 관찰하기 위한 장치에 있어서, 초음파 신호

를 목표물로 송신하고 상기 목표물로부터 반사된 에코 신호(echo signal)를 수신하기 위한 수단과, 상기 초음파 신호 

송/수신 수단으로부터 2 차원 데이터들을 수신하고 조합하여 3 차원 볼륨 영상을 구성하기 위한 수단과, 상기 3 차원 

볼륨 영상 구성 수단으로부터 상기 3 차원 볼륨 영상을 수신하여 상기 목표물을 추출하기 위한 수단과, 상기 추출된 

목표물의 위치를 계산하고 상기 추출된 목표물로 삽입되는 상기 검침 도구의 위치 정보를 제공하기 위한 수단과, 상기

추출된 목표물 영상을 디스플레이하기 위한 수단과, 상기 위치 정보에 근거하여 오차 정보를 상기 위치 정보 제공 수

단으로 제공하는 수단을 포함하는 검침 도구 관찰 장치가 제공된다.

본 발명의 제 2 특징에 따르면, 초음파 신호 송/수신 수단, 3 차원 볼륨 영상 구성 수단, 목표물 추출 수단, 제어 수단, 

디스플레이 수단을 포함하는 장치를 이용하여 3 차원 초음파 이미지 상에서 검침 도구를 관찰하기 위한 방법에 있어

서, a) 대상체의 2 차원 초음파 이미지를 획득하는 단계와, b) 상기 2 차원 초음파 이미지에 근거하여 3 차원 볼륨 이

미지를 발생하는 단계와, c) 상기 3 차원 볼륨 이 미지로부터 상기 대상체 내의 목표물에 대응하는 이미지를 세그멘테

이션(segmentation)하는 단계와, d) 상기 세그멘테이션된 목표물 이미지 상에 상기 조직검사바늘의 가이드 라인(gui

de line)을 표시하는 단계와, e) 상기 세그멘테이션된 목표물 이미지를 추출하는 단계와, f) 상기 세그멘테이션된 목표

물 이미지 내에서 상기 검침 도구의 위치 정보를 획득하는 단계와, g) 상기 위치 정보에 근거하여 오차 정보를 계산하

는 단계와, h) 상기 오차 정보에 근거하여 상기 검침 도구의 진행 상태를 디스플레이하는 단계를 포함하는 검침 도구 

관찰 방법이 제공된다.

발명의 구성 및 작용
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이제, 첨부한 도면을 참조하여 본 발명의 바람직한 실시예를 설명하기로 한다.

도 2를 참조하면, 본 발명에 따라 3 차원 초음파 이미지 상에서 중재적 초음파 진단을 수행하기 위한 가이드 장치의 

개략적인 블럭도가 도시되어 있다. 도 2에 도시한 바와 같이, 가이드 장치(100)는 초음파 프로브(102), 3 차원 영상 

구성부(104), 목표물 추출부(106), 위치 계산부(108), 디스플레이부(110), 제어부(112)를 포함하고 있다. 초음파 프

로브(102)는 초음파 신호를 대상체의 특정 부분(즉, 목표물)으로 송신한 후 이로부터 반사된 에코 신호를 수신하는 

것이다. 3 차원 영상 구성부(104)는 초음파 프로브(102)로부터 입력되는 연속적인 2 차원 데이터들을 조합하여 3 차

원 볼륨 데이터로 재구성한다. 이때, 초음파 데이터 입력을 위해 사용되는 초음파 프로브(102)는 전동모터 프로브를 

이용할 수도 있고, 압전소자가 2 차원적으로 배열된 전자 프로브가 이용될 수도 있다. 따라서, 각각의 경우에 입력되

는 데이터의 형식에 차이가 있으므로, 화소별로 위치를 표현하기 위하여 각도와 거리를 가지는 좌표계와 공간 직교 

좌표계가 모두 이용될 수 있다.

목표물 추출부(106)는 3 차원 영상 구성부(104)로부터 입력된 3 차원 볼륨 데이터로부터 목표물을 추출한다. 이때, 

본 출원인이 1990년 9월 9일자로 특허 출원한 출원 번호 제 10-1990-38346 호의 '대상체 분리를 위한 초음파영상

장치'에 개시되어 있는 VOCAL(Virtual Organ Computer Aided Analysis), 즉 3 차원 초음파 영상에서 진단을 위해 

관찰하고자 하는 특정 대상체들, 인체의 장기들을 별도로 추출하고 시각화하는 영상 처리 기법을 이용하여 목표물의 

경계를 추출한다. 또한, 전술한 방법과 같이 목표물을 자동으로 추출할 수 있을 뿐만 아니라, 사용자가 드로잉한 목표

물을 추출할 수 있다. 드로잉된 목표물의 경계를 추출하는 방법은 3 차원적인 기법을 적용하여 3 차원 분할을 하거나,

볼륨 데이터내의 2 차원 데이터들을 연속 분할하여 3 차원적으로 적용하는 방법을 채용할 수 있다.

도 3a 및 도 3b는 드로잉되어 추출되는 목표물을 3 차원적으로 도시하고 있다. 도 3a는 사용자가 XYZ 평면에 목표물

의 경계를 드로잉하고, 이에 근거하여 3 차원 렌더링한 결과를 나타내고 있다. 대부분 이미지 상에서 목표물 경계의 

자동 추출이 어렵거나 그러한 자동 추출 기능을 구비하지 못한 경우, 도 3a와 같이 렌더링된 목표물을 디스플레이 한

다. 도 3b는 3 차원 이미지 상에서 목표물의 경계를 추출하는 경우를 나타내고 있다. XYZ 평면에서 2 차원 경계가 추

출되면 이를 기반으로 3 차원 렌더링 결과를 디스플레이할 수 있다.

전술한 바와 같이, 본 발명에 따른 목표물 추출부(106)는 연속되는 볼륨 데이터에 대해 적용되는데, 실시간으로 연속

적 분할 추출을 수행하는 대신에 움직임 추정만을 사용하여 목표물을 추출하고 이를 디스플레이할 수 있다. 따라서, 

목표물 추출부(106)는 전술한 바와 같이 움직이는 목표물의 움직임 정보를 감지하여 다음 목표물을 분리 추출하는데 

도움이 될 수 있는 위치 정보를 제공한다. 먼저, 목표물의 연속적인 추출 과정중 먼저 수행된 분리 추출 과정이 성공적

으로 이루어져 추출된 목표물이 있다고 가정할 때 그 다음 연속적인 분리 추출 과정을 통해 얻어진 목표물에 대해 이

전에 추출된 목표물 내에서 몇 개의 표본 블록의 추정 또는 그 전체 샘플들을 가지고 인접 영역에 대해 패턴 매칭을 

수행한다. 이 과정을 통해 목표물의 최적 위치가 계산되고, 계산된 위치만큼 목표물이 이동하였음을 알 수 있다. 따라

서, 그 위치 정보를 기준으로하여 이전 볼륨에서 추출된 윤곽을 자동적으로 세부 수정할 수 있다.

위치 계산부(108)는 추출된 목표물의 기하학적인 형태를 이용하여 목표물의 무게 중심을 계산할 수 있다. 또한, 공간 

좌표상에서 3 차원적 형태로 표현된 거침 도구의 위치 정보도 얻을 수 있다. 이와 같이, 무게 중심을 계산하는 이유는 

목표물의 가운데까지 검침 도구가 삽입되어야 하기 때문이며, 기하학적인 물체의 중심(가운데)을 찾는 방법 중 가장 

널리 알려진 방법이 무게 중심법이다. 다라서, 공간 좌표계 상에서의 목표물의 무게 중심을 이용하여 현재 목표물의 

움직임 등을 추정할 수 있고, 검침 도구가 진행(또는 이동)해야 할 방향 등을 디스플레이할 수 있다.

디스플레이부(110)는 컴퓨터 그래픽 기법을 사용하여 추출된 목표물을 디스플레이한다. 이때, 추출된 목표물만을 분

리하여 디스플레이할 수도 있고 배경 내에서 경계만을 표시하여 디스플레이할 수도 있다.

제어부(112)는 현재 목표물의 움직임과 현재 진행중인 검침 도구의 계산된 경로를 표시하고 정확한 삽입을 위해 목

표물과 검침 도구 사이의 이상적인 경로를 디스플레이할 수 있다. 그리고, 현재 삽입 진행 중인 검침 도구의 이상적인 

경로에 대해 어느 정도의 오차를 가지고 있는지에 대한 수치를 그래픽과 함께 동시에 디스플레이할 수 있다. 여기서, 

생체 검침 가이드 라인이 제공되는 경우, 오차는 검침 도구가 이 가이드 라인과 얼마나 평행하게 또는 가이드 라인의 

중심을 따라 움직이는가의 정보를 나타낸다. 따라서, 이를 수치적으로 표현하면 검침 도구가 가이드 라인과 이루는 

각도를 하나의 파라미터로서 표현할 수 있으며, 가이드 라인의 중심과 생체 검침의 팀과의 거리를 하나의 파라미터로

서 표현할 수 있다.

도 4a는 XYZ 평면 상에서 추출된 목표물의 경계를 도시하고 있고, 이로부터 획득한 3 차원 렌더링 결과를 디스플레

이하는 상태에서 검침 도구가 어떻게 위치하는지를 나타내고 있다. 도 4b는 목표물이나 검침 도구가 이동하는 경우 

자동 추적 기능에 의해 추적되는 상황을 나타내고 있다.

제어부(112)는 위치 계산부(108)에서 계산되는 추출된 목표물의 무게 중심과 조직검사바늘의 위치 정보를 이용하여 

3 차원 초음파 진단 장치(100)를 제어한다. 먼저, 무게 중심과 검침 도구의 위치 정보를 이용하여 현재 진행하고 있는
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검침 도구의 방향이 정확한지를 판단하고, 오차가 발생하는 경우에는 오차를 계산하여 보 정할 수 있도록 오차 정보

를 위치 계산부(108)로 제공한다. 그리고, 목표물 추출부(106)에 대해서도 목표물의 움직임 정보를 감지하여 다음 목

표물을 분리/추출하는데 도움이 될 수 있는 위치 정보를 제공한다. 여기서, 오차 정보는 추출된 목표물의 위치 정보와

검침 도구의 상대적인 위치 정보로부터 검침 도구의 진행(또는 이동)시에 발생할 수 있는 검침 도구의 위치 오차를 의

미한다.

도 5에는 본 발명에 따라 구현되는 검침 도구를 관찰하기 위한 방법을 설명하기 위한 플로우챠트가 도시되어 있다.

먼저, 단계(S502)에서는 초음파 프로브(102)를 통해 2 차원의 XYZ 평면 초음파 이미지를 획득한 다음, 3 차원 영상 

구성부(104)를 통해 초음파 프로브(102)로부터 획득한 2 차원 이미지에 근거하여 볼륨 이미지를 발생한다. 이때, 생

체 검침 가이드 라인이 볼륨 내에서 정해지면, 먼저 X 및 Y 평면에 직선으로 디스플레이되도록 볼륨을 회전시켜 X 및

Y 평면 화면에서도 생체 검침 가이드 라인이 실선으로 디스플레이 되도록 한다.

단계(S504)에서는 목표물 추출부(106)를 통해 획득된 각각의 XYZ 평면 이미지 상에서 사용자가 드로잉한 윤곽선을 

따라 원하는 목표물을 렌더링하거나 VOCAL에 의해 자동으로 세그멘테이션(segmentation)된 목표물을 지정한다.

단계(S506)에서는 위치 계산부(108)를 통해 추출된 목표물의 중심을 찾아 볼륨 화면을 목표물이 가운데에 위치하도

록 이동시켜 볼륨 디스플레이를 셋팅(setting)한다. 그러면, 도 3a 및 도 3b에 도시한 바와 같이, X 및 Y 평면 화면에

서는 중앙에 목표물을 나타내는 도형이 디스플레이되고, 생체 검침 가이드 라 인은 목표물의 중심(결과적으로는 평면

의 중심)까지만 디스플레이된다. 또한, Z 평면에서는 목표물 도형의 중심에 점으로서 생체 검침 가이드 라인이 디스

플레이된다.

단계(S508)에서는 XYZ 평면 이미지 및 렌더링된 볼륨 화면을 정렬한다. 프리 핸드 스타일인 경우, 기하학적인 구조 

정보를 알 수 없기 때문에 예측된 검침 도구 가이드 라인을 디스플레이할 수는 없다. 이 경우, VOCAL을 적용하여 검

침 도구를 세그멘테이션한 다음 볼륨 내에서 검침 도구의 위치를 찾은 후에 이를 바탕으로 XYZ 평면과 렌더링된 볼

륨 화면에서 검침 도구에 대한 모든 화면을 정렬한다.

단계(S510)에서는 검침 도구의 진행 상황을 디스플레이하기 위해, XYZ 평면 화면과 함께 디스플레이되는 렌더링된 

볼륨 화면을 사전설정된 각도만큼 좌우 왕복 회전시켜준다. 이러한 디스플레이 모드에서는 2.5 차원 영상이 될 수 있

는 렌더링 화면을 보다 3 차원감을 갖도록 디스플레이하기 때문에 검침 도구가 공간 상에서 움직이는 모습을 오퍼레

이터(operator)가 잘 관찰할 수 있게 된다. 이렇게 하는 이유는, 2 차원 또는 3 차원 경계 추출로부터 렌더링된 이미

지나 볼륨 렌더링이라는 방법(투명 어항을 보는 듯한 이미지)을 사용해 얻은 이미지의 경우, 결과적으로 2 차원 화면

에 디스플레이되므로 계속해서 동일한 화면을 보게되면 입체감이 없어지기 때문에, 입체감을 높이기 위해 렌더링 이

미지를 사전설정된 각도만큼 좌우로 회전시키는 것이다.

단계(S512)에서는 검침 도구에 XYZ 평면과 볼륨 화면이 정렬된 후에는 라이브(live) VOCAL을 사용하여 검침 도구

를 계속 추적한다. 이때, 목표물도 함께 추 적되어 XYZ 평면과 볼륨 화면에서 검침 도구 및 목표물의 관계가 명확하게

디스플레이된다. 상세하게, 검침 도구의 진행 상황을 추적하여 검침 도구에 내시경 카메라가 부착된 것처럼 디스플레

이하는 화면을 XYZ 평면 화면에 추가하여 디스플레이한다. 그러면, 사용자는 목표물을 향해 접근하는 조직검사바늘

의 움직을 시각적으로 인지할 수 있다. 이때, 목표물은 렌더링된 상태로 원근감(줌 인(zoom-in)되는 것처럼)을 가지

고 보여지게 된다. 또한, 검침 도구 화면에서 검침 도구 끝의 위치에 따라 VOCAL에 의해 알아낸 조직을 마치 양파 껍

질을 벗기듯이 보여준다.

단계(S514)에서는 검침 도구가 목표물에 접근함에 따라 알람소리를 내게 한다. 어느 일정 거리 안에 들어오면 처음에

는 느린 톤의 알람소리가 발생하다가 목표물에 조직검사바늘이 접근할수록 빠른 톤의 알람소리가 발생하여 목표물에

접근함을 알려준다. 검침 도구의 끝이 목표물의 중심에 도달하면 지속적인 알람소리를 발생한다. 또한, XYZ 평면 화

면에서도 검침 도구가 목표물에 접근하면 Z 평면의 바탕색을 점점 밝은 색으로 보여주도록 한다. 이렇게 되면, 시각적

인 알람을 줄 수 있다.

프리 핸드 스타일이나 조직검사 가이드를 사용하는 경우에도 사정에 따라 XYZ 평면 어디에도 검침 도구가 정렬되지 

않은 경우에는 검침 도구를 볼륨 상에서 찾아내어, 이로부터 기하학적인 정보를 알아낸 다음, 전술한 바와 같은 방법

으로 정렬된 XYZ 평면 화면과 볼륨 화면을 구성한다.

또한, 필요에 따라 정렬된 XYZ 평면 화면이나 볼륨 화면이 아닌 상태에서 검침 도구를 사용하고자 할 때는 XYZ 평면

각각에 현재 검침 도구가 지나가는 점을 기준으로 원근감을 갖는 조직검사 가이드 라인을 그래픽적으로 디스플레이

한다. 검침 도구가 추적되는 경우는 XYZ 평면에서 계속 이러한 생체 검침 가이드 라인을 디스플레이하고 오퍼레이터

가 검침 도구의 진행 상황에 따라 원하는 각도를 마음대로 바꾸어서 볼 수 있어 도움이 된다.
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따라서, 전술한 바와 같이 본 발명에 따르면, XYZ 평면 상에 검침 도구가 정렬되어 디스플레이되고, 검침 도구의 움

직임 또는 목표물의 움직임을 추적할 수 있어 검침 도구와 목표물간의 관계를 명확하게 관찰할 수 있다.

본 발명이 바람직한 실시예를 통해 설명되고 예시되었으나, 당업자라면 첨부한 청구 범위의 상상 및 범주를 벗어나지

않고 여러 가지 변형 및 변경이 이루어질 수 있음을 알 수 있을 것이다.

발명의 효과

전술한 바와 같이, 본 발명에 따르면 3 차원 초음파 진단 영상에서 검침 도구를 형상화하여 검침 도구와 목표물간의 

관계를 명확하게 부각시킴으로써, 보다 간편하고 정확하게 목표물의 위치를 파악하고, 이 목표물에 검침 도구가 정확

하게 도달할 수 있도록 하는 효과가 있다. 또한, 오퍼레이터의 숙련도에 따라 시술의 결과에 영향을 미치는 문제점을 

상당히 개선하는 효과가 있다.

(57) 청구의 범위

청구항 1.
3 차원 초음파 이미지 상에서 검침 도구를 관찰하기 위한 장치에 있어서,

초음파 신호를 목표물로 송신하고 상기 목표물로부터 반사된 에코 신호(echo signal)를 수신하기 위한 수단과,

상기 초음파 신호 송/수신 수단으로부터 2 차원 데이터들을 수신하고 조합하여 3 차원 볼륨 영상을 구성하기 위한 수

단과,

상기 3 차원 볼륨 영상 구성 수단으로부터 상기 3 차원 볼륨 영상을 수신하여 상기 목표물을 추출하기 위한 수단과,

상기 추출된 목표물의 위치를 계산하고 상기 추출된 목표물로 삽입되는 상기 검침 도구의 위치 정보를 제공하기 위한

수단과,

상기 추출된 목표물 영상을 디스플레이하기 위한 수단과,

상기 위치 정보에 근거하여 오차 정보를 상기 위치 정보 제공 수단으로 제공하는 수단

을 포함하는 검침 도구 관찰 장치.

청구항 2.
제 1 항에 있어서,

상기 목표물 추출 수단은 연속적 분할 추출 프로세스 및 움직임 추정 프로세스 중 적어도 어느 하나를 채용하여 상기 

목표물을 추출하는 검침 도구 관찰 장치.

청구항 3.
제 1 항에 있어서,

상기 위치 정보 제공 수단은 상기 추출된 목표물의 무게 중심을 계산하여 상기 추출된 목표물의 위치를 계산하는 검

침 도구 관찰 장치.

청구항 4.
제 1 항에 있어서,

상기 디스플레이 수단은 상기 추출된 목표물과 상기 검침 도구 사이의 삽입 경로를 디스플레이하는 검침 도구 관찰 

장치.

청구항 5.
제 1 항에 있어서,
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상기 오차 정보는 상기 추출된 목표물의 위치 정보와 상기 검침 도구의 상대적인 위치 정보로부터 상기 검침 도구의 

삽입이 진행되는 경우 발생하는 상기 검침 도구의 위치 오차인 검침 도구 관찰 장치.

청구항 6.
초음파 신호 송/수신 수단, 3 차원 볼륨 영상 구성 수단, 목표물 추출 수단, 제어 수단, 디스플레이 수단을 포함하는 장

치를 이용하여 3 차원 초음파 이미지 상에서 검침 도구를 관찰하기 위한 방법에 있어서,

a) 대상체의 2 차원 초음파 이미지를 획득하는 단계와,

b) 상기 2 차원 초음파 이미지에 근거하여 3 차원 볼륨 이미지를 발생하는 단계와,

c) 상기 3 차원 볼륨 이미지로부터 상기 대상체 내의 목표물에 대응하는 이 미지를 세그멘테이션(segmentation)하는

단계와,

d) 상기 세그멘테이션된 목표물 이미지 상에 상기 조직검사바늘의 가이드 라인(guide line)을 표시하는 단계와,

e) 상기 세그멘테이션된 목표물 이미지를 추출하는 단계와,

f) 상기 세그멘테이션된 목표물 이미지 내에서 상기 검침 도구의 위치 정보를 획득하는 단계와,

g) 상기 위치 정보에 근거하여 오차 정보를 계산하는 단계와,

h) 상기 오차 정보에 근거하여 상기 검침 도구의 진행 상태를 디스플레이하는 단계

를 포함하는 검침 도구 관찰 방법.

청구항 7.
제 6 항에 있어서,

상기 2 차원 초음파 이미지는 직교 좌표계의 X, Y, Z 평면 각각에 대한 이미지를 포함하는 검침 도구 관찰 방법.

청구항 8.
제 7 항에 있어서,

상기 2 차원 초음파 이미지가 상기 검침 도구를 중심으로하여 정렬되어 상기 3 차원 볼륨 이미지를 구성하는 검침 도

구 관찰 방법.

청구항 9.
제 8 항에 있어서,

상기 3 차원 볼륨 이미지는 상기 2 차원 초음파 이미지에 근거하여 렌더링(rendering) 프로세스를 통해 생성되는 검

침 도구 관찰 방법.

청구항 10.
제 6 항에 있어서,

상기 오차 정보는 상기 추출된 목표물의 위치 정보와 상기 검침 도구의 상대적인 위치 정보로부터 상기 검침 도구의 

삽입이 진행되는 경우 발생하는 상기 검침 도구의 상기 세그멘테이션된 목표물 이미지 내에서의 위치 오차인 검침 도

구 관찰 방법.

청구항 11.
제 6 항에 있어서,

상기 단계 e)는 상기 세그멘테이션된 목표물 이미지의 무게 중심을 계산하는 단계를 포함하는 검침 도구 관찰 방법.

도면
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摘要(译)

目的：提供一种方法和装置，以方便和准确的方式获得目标的位置，并允许活检针准确地到达目标。组成：一种装置，包括一个单
元，用于将超声波信号发送到目标并接收从目标反射的回波信号;三维图像形成单元（104），用于从超声信号发送/接收单元接收二
维数据，并通过组合接收的数据形成三维体图像;目标提取单元（106），用于从三维图像形成单元接收三维体图像并提取目标;位置
计算单元（108），用于计算所提取的目标的位置，并提供插入所提取的目标中的活检针的位置信息;显示单元（110），用于显示
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